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Resumen 
En este trabajo se los avances luego del primer 
año de trabajo en el proyecto de investigación 
que se está desarolando en busca de ampliar y 
sistematizar el cuerpo de conocimiento de las 
arquitecturas de control de robots autónomos 
móviles (RAM) didácticos basadas en sistemas 
embebidos. 
A diferencia de proyectos anteriores del grupo 
de investigación, en los cuales el foco estuvo 
sobre hardware, en este proyecto el foco está 
puesto en el software, particularmente en el 
diseño e implementación de los algoritmos de 
control corespondientes.   
Un sistema embebido es un sistema informático 
diseñado para realizar un grupo de funciones 
dedicadas y específicas, empleando para elo 
una combinación de recursos de hardware y de 
software. Poseen características diferenciales 
(entre otras: procesamiento concurente, 
paralelo y distribuido, robustez, fiabilidad, bajo 
consumo y bajo costo) que los hace altamente 
recomendables en la administración y control 
de un RAM. 
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automatización, - algoritmia - arquitectura de 
computadoras. 
Contexto 
Este proyecto de investigación continúa la línea 
de trabajo en aplicaciones de sistemas 
embebidos y robótica en el marco de la carera 
de Ingeniería en Computación de la 
Universidad Nacional de Tres de Febrero y de 
la Carera de Licenciatura en Sistemas de la 
Universidad Nacional de Lanús. 
Líneas de investigación y desarrolo 
Este proyecto se inscribe en una línea de 
investigación que busca desarolar y 
sistematizar el cuerpo de conocimiento de las 
arquitecturas de control de robots autónomos 
móviles (RAM) didácticos basadas en sistemas 
embebidos. 
Entre los supuestos que guían el proyecto se 
encuentran: 
I. La robótica educativa emerge como una 
rama promisoria en la que el alumno puede 
experimentar de manera concreta como la 
ejecución de un programa software 
desarolado por él, se traduce en acciones 
de mecanismos robóticos que transforman 
una determinada realidad. De esta manera 
logra apropiarse de una nueva dimensión 
del software como uno de los componentes 
de los nuevos paradigmas de transformación 
de la materia . 
I. Existe disponibilidad en el mercado (tanto 
local como internacional) de desarrolos de 
 hardware de robótica que permiten construir 
prototipos de robots autónomos móviles 
didácticos. La posibilidad de contar con una 
amplia gama de sensores, unidades de 
procesamiento programables, actuadores 
versátiles e interfaces de usuario que 
permiten la programación de los prototipos, 
así como el acceso y administración de sus 
recursos; alana los aspectos de integración 
de hardware y controladores en la 
construcción de la mecánica del robot y 
permite focalizar el  proyecto  de 
investigación en los sistemas informáticos 
que los controlarán. 
II. Existen arquitecturas  de sistemas 
informáticos que destacan en importancia en 
su utilización en robótica autónoma. Dentro 
de las mismas, las arquitecturas de sistemas 
embebidos  poseen características 
específicas y diferenciales (entre otras: 
procesamiento concurente, paralelo y 
distribuido, robustez, fiabilidad, bajo 
consumo y bajo costo) que las hacen 
sobresalir para ser empleadas en la 
administración y control de robots 
autónomos móviles. 
IV. Es factible la implementación de algoritmos 
de control sobre sistemas embebidos para 
que un RAM pueda desplazarse de forma 
autónoma en un entorno no estructurado, de 
forma tal que pueda legar a un destino 
determinado, evitando colisiones. 
Resultados y Objetivos 
El objetivo general de este proyecto es la 
caracterización de algoritmos de control 
basadas en sistemas embebidos para que un 
RAM pueda desplazarse de forma autónoma en 
un entorno no estructurado, de forma tal que 
pueda legar a un destino determinado, evitando 
colisiones tanto con otros vehículos de similares 
características como cualquier tipo de 
obstáculo. Una solución de control debería 
brindar la funcionalidad para: 
 Analizar del entorno captado por el 
sistema de sensores. 
 Pre-detectar una colisión con objetos 
próximos al RAM, tanto estáticos como 
dinámicos. 
 Planificar una maniobra libre de colisión 
y que conduzca al vehículo hacia la 
posición deseada. 
 Accionar la dirección y la aceleración de 
un RAM. 
 
Luego del primer año de trabajo, y según lo 
previsto en objetivos específicos planteados: 
 Se continuó con las actividades del 
laboratorio de Sistemas Embebidos 
y  Robótica, seleccionando, 
adquiriendo, instalando y calibrando 
el instrumental necesario para la 
realización  de  mediciones; 
estableciendo protocolos de trabajo, 
normas de seguridad, y demás 
mecanismos  organizativos  y 
procedimentales.  
 Se capacitó a los nuevos integrantes 
del laboratorio en la metodología de 
trabajo,  para  que  puedan 
experimentar  y  desarrolar 
capacidades en las áreas de 
arquitectura  de computadoras, 
sistemas embebidos, robótica, 
automatización, comunicaciones, 
sistemas distribuidos, programación 
concurente y procesamiento de 
datos en tiempo real. 
 Se implementaron algoritmos de 
administración y control de RAM en 
las plataformas disponibles. 
 Se colaboró con el stand de la 
carera de Licenciatura en Sistemas 
de la UNLa que participó en  
ExpoCareras 2014 – de la misma 
Universidad- con un prototipo robot 
que realizaba distintas actividades en 
una pista diseñada al efecto 
 Para el próximo año se planea continuar con las 
actividades anteriores así como avanzar con 
selección, adquisición y puesta en 
funcionamiento de nuevos prototipos de robots 
autónomos móviles y arquitecturas de sistemas 
embebidos aptas para la administración y 
control de robots autónomos móviles, 
implementando en éstas algoritmos de 
administración y control de RAM. 
Asimismo, se está trabajando en una 
publicación  para ser enviada al próximo 
Congreso Argentino de Control Automático  
organizado por la Asociación Argentina de 
Control Automático (AADECA). 
 
Formación de Recursos Humanos 
El grupo de trabajo está conformado por dos 
investigadores formados y un estudiante 
avanzado. Asimismo, colaboran en el mismo 5 
estudiantes de la carera de Ingeniería en 
Computación. 
Durante el año pasado, egresó de la carrera 
Licenciatura en Sistemas de la UNLa el alumno 
que levaba adelante su trabajo de fin de carera, 
titulado: Control de Robots Autónomos 
Móviles Basado Arquitecturas de Sistemas 
Embebidos. Propuesta de Modelo de Aplicación 
y Uso Potencial. 
Actualmente otro alumno de esta carera está 
desarolando su trabajo de fin de carrera en el 
marco de proyecto. 
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